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r2R = (r + d)
2 + l2 (1)
r2L = (r − d)2 + l2 (2)
LR = rRΔθ, LL = rLΔθ (3)
(3)より Δθ = 0として Δθを消去し (LRrL =
LLrR)，両辺を二乗して (1),(2)を代入する．
L2R{(r − d)2 + l2} = L2L{(r + d)2 + l2} (4)
これを rについて整理すると２次方程式を得る．
r2(L2R − L2L)− 2d(L2R + L2L)r


























位置姿勢 (xi, yi, θi)を次式により更新する．
xi+1 = xi + Lm cos(θi +Δθ/2)
yi+1 = yi + Lm sin(θi +Δθ/2)
Lm = 2r sin(Δθ/2)

































































視差 dは u1 − u2であり，三次元座標 (x，y，z)
は以下の式から求める．













(ui, vi): 対象の画像上での座標 [pixel]
(x, y, z): 対象の三次元座標 [mm]
B: カメラ間距離 (基線長） [mm]
f : 焦点距離 [pixel]
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